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ABSTRACT

Our task by the tests realisation oriented to checking the operating tools of land — working
machines was to make a suggestion of alternative solution for rear cross slide drive. Our aim
was to fully automatize testing plant. It as provided by installing and connecting the jogging
motor to threading machine. Driving shaft rear cross slide drive by using computer
technology. By the measurement on the testing plant we drew consulsion that the resolution
of automatic shift leaded to more higher productivity. One of the very important realisation
item of this project was the choice of the jogging motor. It comfors required parameters.
Whole mechanizm of rear cross slide drive is in the tasting stage.
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UVOoD

Na overenie odolnosti tvrdondvarovych vrstiev voc¢i abrazivnemu opotrebeniu
sa pouzivaji rozne skiSobné zariadenia a metddy skuSania. V naSom pripade rieSime
laboratorne skusky, ktoré sa svojimi podmienkami priblizuju k prevadzkovym skaskam.

K realizacii tejto prace sme vyuzili laboratorne zariadenie na skuSanie pracovnych
nastrojov podospracujucich strojov. Zariadenie sa skladd z dvoch casti: hnacej a hnanej.
Hnacia cast sa skladda zkonStrukcie, elektromotora, lamelového hydrogeneratora
a prislusenstva k vytvoreniu a usmerneniu tlaku oleja. Hnand cast’ ako pracovna sa sklada
z konstrukcie, hydromotora, pohyblivej podlozky s abrazivnym prostredim, priecnym

suportom s drziakom vzorky a snima¢ov polohy jednotlivych pohyblivych ¢asti.
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Obr. 1: Zndzornenie hnacej casti a) a hnanej casti b) stroja pre laboratorne skusky
abrazivneho opotrebenia

Celé zariadenie na skusky odolnosti voci abrazivnemu opotrebeniu, okrem prie¢neho
posuvu suportu s drziakom vzorky, je ovladané elektricky prostrednictvom vypoctove]
techniky nainstalovanej v prvej etape modernizacie zariadenia.

V nasej praci sa zaoberame navrhom alternativneho prie¢neho pohonu suportu drziaka
vzorky na danom zariadeni, pricom skusobné zariadenie dostavame do stavu plného

zautomatizovania, o zefektiviiuje pracu obsluhy pri realizacii skiiSok.

MATERIAL A METODY

Neustale napredujuca vypoctova technika vo vSetkych odvetviach priemyslu nas
viedla k Gplnému zautomatizovaniu laboratérneho zariadenia na skuasky abrazivneho
opotrebenia. NaSou ulohou je nahradit’ ruény pohon prie¢neho posuvu suportu drziaka vzorky
elektricky riadenym krokovym motorom.

Postupnym rozsirenim modernych motorov na jednosmerny a striedavy prud,
kombindciou s harmonickymi a cykloidnimi prevodovkami sa dostal elektricky pohon na
popredné miesto v kostrukciach, najmi u robotov strednej nosnosti. Doteraz prevazuju
pohony do maximalneho vykonu asi 6 kW.

Zakladny princip krokového motora je jednoduchy. Prud prechadzajuci cievkou
statora vytvori magnetické pole, ktoré pritiahne opacny pdél magnetu rotora. Vhodnym
zapojenim cievok dosiahneme vytvorenie rotujiicecho magnetického pola, ktoré otaca rotorom.

Kvoli prechodovym magnetickym javom je obmedzend rychlost’ otacenia motora
a to na niekolko stoviek krokov za sekundu (zavisi od typu motora a zataZenia). Pri
prekroceni tejto max. rychlosti, alebo pri velkej zdtaZzi motory postupne zainaji stracat
kroky.



Krokové motory sa delia podla konstrukcie na unipolarne a bipolarne. U unipolarnych
krokovych motorov je rotor z magneticky mékkého materidlu a vSetky cievky maju jeden
z vyvodov zapojeny na spolo¢ny napdjaci vodi€. Bipoldrne krokové motory maju rotor

tvoreny permanentnym magnetom a vSetky vyvody cievok su samostatné.

VYSLEDKY A DISKUSIA

Ciel'om nasej prace je navrhnutie a realizacia alternativneho pohonu prie¢neho posuvu
suportu na zariadeni na sktiSanie pracovnych néstrojov pdduspracujucich strojov.

Prie¢ny posuv suportu na prislusSnom zariadeni sluzi k posuvu vzorky o jej Sirku pri
samotnej skuske odolnosti voci abrazivnemu opotrebeniu. Doteraz bolo prevedenie postiivania
uskutocnené rucne obsluhov 1 pracovnika. Obsluha posunula suport drziaka vzorky podla
pripevnené¢ho ocelového pravitka na rdme a pohyblivého jazycka pripevneného na suporte
o Sirku vzorky (rezného klina).

Na dosiahnutie pozadovaného zameru sme zvolili krokovy motor s parametrami

vyhovujucimi konstrukcii a zat’aZzeniu pri posuve suportu.

Technické parametre krokového motora:

Vyrobca: SZE Praha, MEZ Nachod

Krokovy motor: 2 ~S1(1986)

Typ: Z 42 RS145

Vyr. ¢islo: 4016624

Fazové posunutie:  1,8°

Max. prud: 7A

Kratiaci moment: 1,85 Nm

Max. frekvencia: 830 Hz Obr. 2: Krokovy motor

K zmene pdvodného rucne ovladaného posuvu suportu sme museli demontovat’ kl'uku
hriadel'a prie¢nej skrutky ana prislusné miesto sme pripevnili krokovy motor pomocou

priruby. Znazornenie priruby uchytenia krokovéha motora je na obr. 2.

Obr. 3: Priruba uchytenia krokového motora Obr. 4: Spojka krokového motora



Spojenie konca hriadela prie¢nej skrutky ahriadela krokového motora sme

zabezpecili pomocou spojky a poistnych skrutiek. Znazornenie spojky je na obr.4.
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Obr. 4: Schématické znazornenie zapojenia elektrického obvodu krokového motora

Napdjanie krokového motora sme zabezbecili cez vykonovy riadi€¢ so spitnou vizbou
na obmedzenie pradu ku vykonovému zdroju. Znazornenie zapojenia krokového motora je na

obr. 4.

ZAVER

Z hladiska novych trendov realizacie merania v laboratérnych podmienkach sme
zdokonalili zautomatizované zariadenie na sktiSanie pracovnych nastrojov podospracujucich
strojov. Pri modernizacii pohonu prie¢nej zavitovky sme pouZili motor z firmy MEZ Nachod,
typ Z 42 RS145, ktory svojimi parametrami vyhovuje konstrukcii skasobného zariadenia.

Prednostou krokovych motorov je jednoduché riadenie rychlosti pohybu. Podstatnou
nevyhodou je pomerne maly kratiaci moment, ktory klesa s rastiicou frekvenciou riadiacich
impulzov.

Z tychto dovodov mozno elektrické krokové motory pouzit k priamemu pohonu
pohybovych jednotiek menSich vykonov. Pre vécsie vykony sa elektricky krokovy motor
pouziva v kombindcii s hydraulickym zosiliiovacom.

Namontovanie krokového motora na prie¢ny posuv suportu ma vel’ky vyznam priamo
pri realizacii skaSok na zariadeni, ¢im sa cely proces merania stdva omnoho produktivny.
Celé meranie je menej ¢asovo narocné a pracnost’ pri obsluhe je podstatne nizsia.

Efektivnost’ prace krokového motora zna¢ne vplyva na komfort celého merania.



SUHRN

Pri realizécii skuSok zameranych na sktiSanie pracovnych nastrojov poduspracujtcich
strojov v laboratérnych podmienkach bolo nasou ulohou navrhnut alternativne rieSenie
prie¢neho posuvu suportu. Nasim cielom bolo Gplne zautomatizovat’ skuSobné zariadenie, ¢o
bolo docielené namontovanim a pripojenim krokového motora k hriadelu zavitovky
prie¢neho posuvu suportu s vyuzitim vypoctovej techniky. VyrieSenim automatického posuvu
sa dosiahla omnoho vys$ia produktivita pri merani na skiSobnom zariadeni. Vel'mi délezitym
clankom realizacie tohoto projektu bola volba krokového motora, ktory vyhovuje
pozadovanym parametrom. Cely mechanizmus pohonu prieéneho posuvu suportu je v Stadiu

skuSania.
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